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1. 概要

本書は、軽量CORBA(RtORB)対応OpenRTMをTOPPERS/ASPへ移植した際の変更内容、実装上の制約・条件を記載した文書である。

1.1. 適用範囲

本書は1.2

 REF _Ref214702022 \h 
動作環境を満たすシステムのみを対象としている。

1.2. 動作環境

ターゲットボード：Armadillo-240/Armadillo-210

対象OS：TOPPERS/ASP バージョン1.3.2

ミドルウェア：

OpenRTM-aist 0.4.2 TOPPERS/ASP対応版

RtORB TOPPERS/ASP対応版

RtORB対応OpenRTM用ACE代替機能(coil) TOPPERS/ASP対応版

tinet 1.4

使用言語：C,C++

1.3. 参考ドキュメント

	ID
	文書名
	発行年月
	備考

	1
	軽量CORBA（RtORB）による

OpenRTMの実装

	－
	軽量CORBA（RtORB）添付HTMLファイル

	２
	OpenRTM-asitマニュアル
	－
	http://www.is.aist.go.jp/rt/OpenRTM-aist/html/E3839EE3838BE383A5E382A2E383AB.html

	３
	TOPPERS新世代カーネル統合仕様書
	2008年11月19日
	http://www.toppers.jp/docs/tech/ngki_spec-100.pdf


1.4. 用語の定義

	ID
	用語・略号
	正式表記
	意味

	１
	ADAPTIVE
	A Dynamically Assembled Protocol Transformation Integration Environment
	コンピュータ通信ネットワークプロトコルの統合環境

	２
	ＡＣＥ
	ADAPTIVE Communication Environment
	ネットワーク通信フレームワーク

	３
	セマフォ
	-
	各タスクのプロセス間で同期を取る為の制御

	４
	Ｓｙｓｌｏｇ
	-
	TOPPERS/ASPカーネルのシステムログ出力

	５
	タスク
	-
	１機能の実行を行う処理

	６
	コンフィグファイル
	-
	OpenRTMを動作させる為の設定を行うファイル


2. 移植・変更内容一覧

OpenRTM0.4.2に対し軽量CORBA(RtORB)対応、及びACE代替機能（coil）の対応を行い、TOPPERS/ASP

カーネル上で動作するよう、以下の修正を行なった。

· 起動方法の対応

· ACE代替機能（coil）への対応

· 標準出力を行う処理をSyslogへ出力する対応

· 動的モジュールロード機能の削除

· 静的リソース対応

· ログファイル出力対応

· 設定ファイル書込み対応

· 設定ファイルの読込対応

· 終了系処理の削除対応
· 周期処理タイマ精度の向上
· 軽量CORBA（RtORB）対応

3. 実装における制約・条件

ＯｐｅｎＲＴＭ-aist0.4.2　LINUX版のTOPPERS/ASPカーネルへの移植に際し、以下の制約・条件を考慮する必要がある。

3.1. ACE代替機能（coil）使用に関する制約

ACE代替機能（coil）の実装における制約・条件を参照

3.2. 動作条件に関する制約

軽量CORBA(RtORB)の実行タスクに関して、実機上で動作させる場合、複数の実行を行わせる事ができない。

例）

ＲＴＣとＮａｍｅＳｅｒｖeｒを実機上で同時に動作させる事ができない。

3.3. リソースに関する制約

TOPPERS/ASPの性質上、動的なリソース(タスク、セマフォ、フラグ等)確保を行うことはできない。

必要とするリソースは事前にコンフィグレーションファイルにて名称、数等を設定する必要がある。

3.4. RTCコンフィグの設定可能項目に関する制約

以下に記載する７項目のみ対応。

(1)corba.endpoint：複数NIC使用時の使用I/Fの指定

(2)corba.nameservers：NameServerのIPアドレス及びポート番号(例：10.0.0.11:30001)

(3)naming.formats：ＲＴＣの命名規則

(4)logger.enable：ログの有無

(5)logger.log_level：ログの出力レベル

(6)exec_cxt.periodic.rate：周期実行タスクの起動間隔(1秒毎の起動回数)

(7)timer.tick：タイマー間隔(単位：秒)

4. 移植内容詳細

ＯｐｅｎＲＴＭ-aist0.4.2のＬｉｎｕｘ版をTOPPERS/ASP版へ移植する為、以下の対応を実施

· OpenRTM起動方法のTOPPERS/ASP対応の為の変更

· ACEをACE代替機能（coil）へ変更した事によるヘッダーファイル、対応関数の入れ替え
· TOPPERS/ASPに対応する為、標準出力を行う関数をSyslogへ出力する為の変更
· ターゲットボード上で動作させる為、動的モジュールロード機能の削除
· TOPPERS/ASPに対応する為、動的生成を静的にリソースを受け渡すように変更
· TOPPERS/ASPに対応する為にログファイルの出力をSyslogへ出力するよう変更
· ターゲットボード上で動作させる為、コンフィグファイル(rtc.conf)からフラッシュメモリに変更
· ターゲットボード上で動作させる為、プログラムを終了させる必要が無い為、終了関連処理を削除
· リアルタイムOSに対応する為、周期処理タイマ精度を向上させるための修正
· OpenRTM0.4.1の軽量CORBA（RtORB）対応版からのパッチ部分をOpenRTM-aist0.4.2へ移植

4.1. 起動処理の対応

動的にRTCを実行可能なLinuxから静的にしかRTCを起動することができないTOPPERS/ASPへの移植にともない起動シーケンスを以下のように変更した。

＜Linux版＞

(1)Linuxの起動

(2)RTC（実行ファイル）の実行

(3)RTCの初期化開始

(4)RTMの初期化開始

(5)rtc.conf(外部ファイル)からの設定データの読み込み

(6)RtORＢの初期化

(7)NameServerへの登録

(8)RTMの初期化完了

(9)RTCコンポーネントの生成と登録

(10)RTCの初期化完了

(11)RTCの起動

※（１）と（２）はオペレータによる操作が必要

※RTCの再起動は(2)から何度でも実行可能(Linuxの再起動は不要)。

＜TOPPERS/ASP版＞

(1)TOPPERS/ASP,TINETの起動 

(2)メインタスクの起動

(3)RTCの初期化開始

(4)RTMの初期化開始

(5)フラッシュメモリからの設定データの読み込み

(6)RtORＢの初期化

(7)NameServerへの登録

(8)RTMの初期化完了

(9)RTCコンポーネントの生成と登録

(10)RTCの初期化完了

(11)RTCの起動

※上記（１）～(11)はターゲットボードの電源投入により起動され、オペレータの操作は不要。

※上記(1)～(11)の処理順(RTCが複数存在する場合は起動順も含む)はソースレベルで確定しており、変更にはソースの修正が必要。RTCの再起動には(1)から行う必要が有る。

4.2. ACE代替機能（coil）への対応

　ＯｐｅｎＲＴＭ-aist0.4.2ではACEを使用しているが、TOPPERS/ASPに対応する為に、ACEをACE代替機能（coil）へと変更した。

ACEのヘッダーファイル、クラス、関数とACEに関わる部分が使用できない為削除した。

	ACE関係で削除を行ったヘッダーファイル名称

	ACE.h                         

	Guard_T.h

	Mutex.h

	Recursive_Thread_Mutex.h

	Synch.h

	Thread.h

	Task.h

	Thread_Mutex.h

	OS_NS_time.h

	OS_NS_unistd.h

	Signal.h


	ACE関係で削除を行ったクラス名称

	ACE_Condition

	ACE_Guard

	ACE_OS

	ACE_Task

	ACE_Thread_Mutex

	ACE_Time_Value


	ACE関係で削除を行った関数名称

	ACE_OS::gettimeofday

	ACE_Guard<ACE_Thread_Mutex> guard

	ACE_OS::sleep

	mutex.acquire

	mutex.release

	mutex.tryacquire


ACE関係の削除を行った後、行っている処理に対応するACE代替機能（coil）のヘッダーファイル、クラス、関数を追加した。

	ACE代替機能（coil）対応で追加を行ったヘッダーファイル名称

	Condition.h

	Guard.h

	Mutex.h

	Time.h

	TimeValue.h

	Task.h

	UUID.h


	ACE代替機能（coil）対応で追加を行ったクラス名称

	Condition

	Guard

	Mutex

	Task

	TimeValue

	UUID


	ACE代替機能（coil）対応で追加を行った関数名称

	Coil::gettimeofday

	Coil::getUUID

	Coil::generateUUID

	coil::Guard Guard

	Coil::sleep

	Coil::usleep

	coil::Mutex.init

	coil::Mutex. Lock

	coil::Mutex. Unlock

	coil::Mutex. Trylock


　　ACEからACE代替機能（coil）へ変更に伴い修正を実施したファイル。

	修正対象ファイル
	修正を行ったクラス・関数名
	変更内容

	ExtTrigExecutionContext.h
	Worker
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	InPort.h
	write
	・Time_velueのACE代替機能（coil）への置換え

・gettimeofdayのACE代替機能（coil）への置換え

	
	read
	・Time_velueのACE代替機能（coil）への置換え

・gettimeofdayのACE代替機能（coil）への置換え

	Manager.h
	OrbRunner
	タスクのACE代替機能（coil）への置換え

	
	Terminator
	    class Terminator

      : public ACE_Task<ACE_MT_SYNCH>
　　　　　↓

    class Terminatorに変更

	NamingManager.h
	NamingManager
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	ObjectManager.h
	registerObject
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	
	unregisterObject
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	
	find
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	
	getObjects
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	
	for_each
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	OutPort.h
	write
	・Time_velueのACE代替機能（coil）への置換え

・gettimeofdayのACE代替機能（coil）への置換え

	
	read
	・Time_velueのACE代替機能（coil）への置換え

・gettimeofdayのACE代替機能（coil）への置換え

	PeriodicExecutionContext.h
	PeriodicExecutionContext
	タスクのACE代替機能（coil）への置換え

	PortBase.h
	PortBase
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	PublisherNew.h
	PublisherNew
	タスクのACE代替機能（coil）への置換え

	
	NewData
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	PublisherPeriodic.h
	PublisherPeriodic
	タスクのACE代替機能（coil）への置換え

	SdoConfiguration.h
	Configuration_impl
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	SdoOrganization.h
	Organization_impl
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	SystemLogger.h
	basic_logstream
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	Timer.h
	Timer
	・タスクのACE代替機能（coil）への置換え

・ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	ExtTrigExecutionContext.cpp
	ExtTrigExecutionContext
	・ミューテックスのACE代替機能（coil）を追加

	
	tick
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	
	svc
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	Manager.cpp
	namespace RTC
	・ACEのミューテックスを削除

・ACE_Sig_Actionの削除

	
	Manager
	ACE_Sig_Actionの削除

	
	init
	ACEのミューテックスを削除し

ＣＰＵロック／ＣＰＵアンロックに変更

	
	instance
	ACEのミューテックスを削除し

ＣＰＵロック／ＣＰＵアンロックに変更

	
	initManager
	ACEのミューテックスを削除

	NamingManager.cpp
	bindObject
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	
	update
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	
	unbindObject
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	
	unbindAll
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	
	getObjects
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	PeriodicExecutionContext.cpp
	svc
	・Time_velueのACE代替機能（coil）への置換え

・ACE代替機能（coil）のgettimeofday
を追加

・スリープ処理をACE代替機能（coil）のsleep_untilに変更

	PortBase.cpp
	getUUID
	UUID_GeneratorのACE代替機能（coil）への置換え

	
	setUUID
	getUUIDのACE代替機能（coil）への置換え

	PublisherNew.cpp
	PublisherNew
	ACE代替機能（coil）のミューテックスを追加

	
	update
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	
	svc
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	
	release
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	PublisherPeriodic.cpp
	svc
	・ACE代替機能（coil）のTime_velueを追加

・ACE代替機能（coil）のgettimeofday
を追加

・スリープ処理をACE代替機能（coil）のsleep_untilに変更

	SdoConfiguration.cpp
	set_service_profile
	ACE代替機能（coil）のgetUUIDを追加

	
	getUUID
	ACE代替機能（coil）のUUID取得への置換え

	SdoOrganization.cpp
	Organization_impl
	・ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

・ACE代替機能（coil）のUUID取得への置換え

	Timer.cpp
	setInterval
	ACE代替機能（coil）Time_velueを追加

	
	svc
	・ACE代替機能（coil）のTime_velueを追加

・ACE代替機能（coil）のgettimeofday
を追加

・スリープ処理をACE代替機能（coil）のsleep_untilに変更

	
	start
	ACEのミューテックスを削除し

ＣＰＵロック／ＣＰＵアンロックに変更

	
	stop
	ACEのミューテックスを削除し

ＣＰＵロック／ＣＰＵアンロックに変更

	
	registerListener
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え

	
	unregisterListener
	ミューテックスのACE代替機能（coil）への置換え


4.3. 標準出力を行う処理をSyslogへ出力する対応

　TOPPERS/ASPでは標準出力を行う関数に対し非対応で有る為、標準出力関数を使用している箇所を変更した。メッセージ出力を独自に作成したt_printf_n(nは0～5)に、メッセージエラー出力をSyslogに出力するように変更を行った。

　また、その際に、引数の数が変わる場合、動作が不安定になる為、引数の数を固定になるように対応した。

　引数の数を固定にする為に引数の数を１～４まで、それぞれを対応したメッセージ出力マクロの追加を行った。

　また、マクロは、メッセージ出力マクロとエラー出力マクロの２種類追加した。

　※マクロの追加は、新たにヘッダーファイルを作成し追加を行った。（ヘッダーファイル名：RTCUtil.h）

	/* メッセージ出力マクロ */

#define
RTM_MESSAGE_OUT1( msg )

wai_sem( RTM_LOG_SEM ); \






t_printf_0( msg ); \






sig_sem( RTM_LOG_SEM )

#define
RTM_MESSAGE_OUT2( msg, param1 )

wai_sem( RTM_LOG_SEM ); \






t_printf_1( msg, param1 ); \






sig_sem( RTM_LOG_SEM )

#define
RTM_MESSAGE_OUT3( msg, param1, param2 )
wai_sem( RTM_LOG_SEM ); \






t_printf_2( msg, param1, param2 ); \






sig_sem( RTM_LOG_SEM )

#define
RTM_MESSAGE_OUT4( msg, param1, param2, param3)　wai_sem( RTM_LOG_SEM ); \






　　t_printf_3( msg, param1, param2, param3 ); \






　　sig_sem( RTM_LOG_SEM )

/* エラー出力マクロ */

#define
RTM_ERROR_OUT1( msg )

wai_sem( RTM_LOG_SEM ); \






syslog( RTM_ERROR_MESSAGE, msg ); \






sig_sem( RTM_LOG_SEM )

#define
RTM_ERROR_OUT2( msg, param1 )

wai_sem( RTM_LOG_SEM ); \





　　　　　syslog( RTM_ERROR_MESSAGE, msg, param1 ); \






sig_sem( RTM_LOG_SEM )

#define
RTM_ERROR_OUT3( msg, param1, param2 )
wai_sem( RTM_LOG_SEM ); \






syslog( RTM_ERROR_MESSAGE, msg, param1, param2 ); \






sig_sem( RTM_LOG_SEM )

#define
RTM_ERROR_OUT4( msg, param1, param2, param3)　wai_sem( RTM_LOG_SEM ); \






　　syslog( RTM_ERROR_MESSAGE, msg, param1, param2, param3 ); \






　　sig_sem( RTM_LOG_SEM )




　ＯｐｅｎＲＴＭで使用している標準出力は、RTM_MESSAGE_OUTに、標準エラー出力は、RTM_ERROR_OUTに

変更した。

 例）標準出力の場合

	std::cout << nv[i].name << ": not a string value" << std::endl;


　上記のようなメッセージを標準出力している箇所は以下のようになります。

	RTM_MESSAGE_OUT2("%s: not a string value\n",nv[i].name);


　例）標準エラー出力の場合

	std::cerr << "Memory access violation was detected." << std::endl;


　上記のようなメッセージを標準エラー出力している箇所は以下のようになります。

	RTM_ERROR_OUT2( "dummy.size(): %d", m_dummy.size() );


　　標準出力関数を使用している箇所をSyslogに出力するようにする変更に伴い修正を実施したファイル。

	修正対象ファイル
	修正を行ったクラス・関数名

	RTMUtil.h
	出力マクロの登録

	DataInPort.cpp
	publishInterfaces

	NVUtil.cpp
	dump


4.4. 動的モジュールロード機能の削除

TOPPERS/ASPでは起動するRTCの種類と個数がソースレベルで確定しており動的にRTCをロードすることができない。この為、動的モジュールロード機能の無効化及び削除を行った。

動的モジュールロード機能の削除により無効化(link対象から除外)を行ったファイル

	修正対象ファイル

	ModuleManager.cpp


動的モジュールロード機能の削除により削除した関数

	修正対象関数

	void Manager::load(const char* fname, const char* initfunc)

	void Manager::unload(const char* fname)

	void Manager::unloadAll()

	std::vector<std::string> Manager::getLoadedModules()

	std::vector<std::string> Manager::getLoadableModules()


動的モジュールロード機能の削除により修正した関数

	  bool Manager::activateManager()

  {

    RTC_TRACE(("Manager::activateManager()"));

    try

      {


this->getPOAManager()->activate();


if (m_initProc != NULL)


  m_initProc(this);

      }

    catch (...)

      {


return false;

      }

    std::vector<std::string> mods(split(m_config["manager.modules.preload"], ","));

    for (int i(0), len(mods.size()); i < len; ++i)

      {


std::string basename(split(mods[i], ".").operator[](0));


basename += "Init";


try


  {


    m_module->load(mods[i], basename);


  }


catch (ModuleManager::Error& e)


  {


    RTC_ERROR(("Error: %s", e.reason.c_str()));


  }


catch (ModuleManager::NotFound& e)


  {


    RTC_ERROR(("NotFount: %s", e.name.c_str()));


  }


catch (...)


  {


    RTC_ERROR(("Unknown Exception"));


  }

      }

    std::vector<std::string> comp(split(m_config["manager.components.precreate"], ","));

    for (int i(0), len(comp.size()); i < len; ++i)

      {


this->createComponent(comp[i].c_str());

      }

    return true;

  } 
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	  bool Manager::activateManager()

  {

    RTC_LOG0(LogStream::RTL_TRACE,"Manager::activateManager()");

    try

      {


this->getPOAManager()->activate();


if (m_initProc != NULL)


  m_initProc(this);

      }

    catch (...)

      {


return false;

      }

   モジュールの動的ロード機能呼び出し処理を削除

    return true;

  }


4.5. 静的リソース対応

  TOPPERS/ASPでは動的にタスク、セマフォ等のリソース確保を行うことができない。このため静的に確保したリソースを必要処理へ振り分ける対応を行った

4.5.1. ミューテックス(セマフォへの移行)

TOPPERS/ASP版OpenRTMではミューテックスの代替に最大資源数１、初期資源数１のセマフォを使用する。ユーザはプロジェクトのコンフィグレーションファイルにて設定し、クラスの生成時、セマフォIDを設定するように修正を行う。

	コンストラクタの修正を行ったクラス
	コンフィグレーションファイルの設定

	ObjectManager
	RTM_OBJ_MAN_SEM

	NamingManager
	m_namesMutex　　　←　RTM_NAME_LIST_SEM
m_compNamesMutex　←　RTM_COMP_LIST_SEM

	ExtTrigExecutionContext
	RTM_EXT_TRIG_LOCK_SEMn

RTM_EXT_TRIG_COND_SEMn

※インスタンス毎に必要

	PublisherNew
	RTM_PUB_NEW_SEMn

※インスタンス毎に必要

	Configuration_impl
	m_dprofile_mutex　←RTM_SDO_DP_SEMn

m_sprofile_mutex　←　RTM_SDO_SP_SEMn

m_params_mutex　←RTM_SDO_PL_SEMn

m_config_mutex　 ←RTM_SDO_CL_SEMn

m_org_mutex    ←  RTM_SDO_OL_SEMn

※インスタンス毎に必要

	PortBase
	m_profile_mutex ← RTM_PORT_BASE_SEM

	Timer
	RTM_TIMER_SEM


 クラスの生成時、セマフォIDを設定する変更として、コンストラクタにて、クラスメンバ変数にセマフォＩＤを保持またはミューテックスクラスにセット(Mutex.init())するように修正を行った。

4.5.1.1. ObjectManagerクラスの修正

ObjectManagerクラスのコンストラクタの定義に対して、コンフィグレーションファイルに設定しているセマフォIDをミューテックス変数にセットするように追加

	    ObjectManager() {

        m_objects._mutex = RTM_OBJ_MAN_SEM;

    };


クラスタの関数の先頭でACEのGuard関数でミューテックスをセットしている部分を、MutexクラスのGuard関数のコールを追加して、Guard関数内に定義されているinit関数によりセマフォＩＤを設定するように修正。

	    ACE_Guard<ACE_Thread_Mutex> guard(m_objects._mutex);

                         ↓

    coil::Guard  Guard( m_objects._mutex );


4.5.1.2. NamingManagerクラスの修正

NamingManagerクラスのコンストラクタの定義に対して、コンフィグレーションファイルに設定しているセマフォIDをミューテックス変数にセットするように追加

	  NamingManager::NamingManager(Manager* manager)

    :m_manager(manager), 

     m_MedLogbuf(manager->getMedLogbuf()),rtcout(m_MedLogbuf), m_namesMutex( RTM_NAME_LIST_SEM ), m_compNamesMutex( RTM_COMP_LIST_SEM )


4.5.1.3. ExtTrigExecutionContextクラスの修正

ACEのミューテックスクラスを定義している箇所をACE代替機能（coil）のミューテックスクラスに修正する。

	      ACE_Thread_Mutex _mutex;

      ACE_Condition<ACE_Thread_Mutex> _cond;

                         ↓

      coil::Mutex _mutex;

      coil::Condition<coil::Mutex> _cond;


ExtTrigExecutionContextのコンストラクタでACE代替機能（coil）のMutex.init()を行い、セマフォIDを設定するように追加を行う。

	  ExtTrigExecutionContext::ExtTrigExecutionContext( ID lock_sem, ID cond_sem )

    : PeriodicExecutionContext()

  {

    m_worker._mutex.init( lock_sem );

    m_worker._cond.init( cond_sem );

  }


4.5.1.4. PublisherNewクラスの修正

ACEのミューテックスクラスを定義している箇所をACE代替機能（coil）のミューテックスクラスに修正する。

	      ACE_Thread_Mutex _mutex;

      ACE_Condition<ACE_Thread_Mutex> _cond;

                         ↓

      coil::Mutex _mutex;

      coil::Condition<coil::Mutex> _cond;


PublisherNewのコンストラクタでACE代替機能（coil）のMutex.init()を行い、セマフォIDを設定するように追加を行う。

	PublisherNew::PublisherNew(InPortConsumer* consumer,




   const Properties& property,

                             ID tsk_id,

                            ID sem_id1,

                            ID sem_id2)

    : m_consumer(consumer), m_running(true), m_data(), coil::Task(tsk_id)
  {

    m_data._mutex.init( sem_id1 );

    m_data._cond.init( sem_id2 );
    open(0);

  }


Configuration_implクラスの修正

ACE_Guardをtypedefしている箇所に対し、ACE代替機能（coil）のGuardをtypedefするように修正

この修正により、クラス関数内でセマフォIDをセットしている部分は修正しなくても良い。

	    typedef ACE_Guard<ACE_Thread_Mutex> Guard;

                         ↓

    typedef coil::Guard     Guard;


コンストラクタにミューテックス変数にセマフォIDをセットする処理を追加
	  Configuration_impl::Configuration_impl(RTC::ConfigAdmin& configsets)

    : m_configsets(configsets)

  {

    m_objref = this->_this();

  }
                         ↓

  Configuration_impl::Configuration_impl(RTC::ConfigAdmin& configsets)

    : m_configsets(configsets)

  {

    S_SDO_CONFIGURATION_SEM *sem_info;

    m_objref = this->_this();

    sem_info = getSDOConfigurationSem();

    if ( sem_info )

    {

      m_dprofile_mutex = sem_info->dprofile_sem_id;

      m_sprofile_mutex = sem_info->sprofile_sem_id;

      m_params_mutex   = sem_info->params_sem_id;

      m_config_mutex   = sem_info->config_sem_id;

      m_org_mutex      = sem_info->org_sem_id;

    }

  }


4.5.1.5. PortBaseクラスの修正

PortBaseクラスのコンストラクタの定義に対して、コンフィグレーションファイルに設定しているセマフォIDをミューテックス変数にセットするように追加

	  PortBase::PortBase(const char* name)

  {


m_profile_mutex = RTM_PORT_BASE_SEM;



4.5.1.6. Timerクラスの修正

Timerクラスのコンストラクタの定義に対して、コンフィグレーションファイルに設定しているセマフォIDをミューテックス変数にセットするように追加

	  Timer::Timer( ID task_id, ID sem_id )

    : m_running(false), m_taskMutex( sem_id ), coil::Task( task_id )
  {

  }


クラス関数の中に、Guardクラスのインスタンス生成処理を追加して、Guardクラスコンストラクタ内でGuardクラスが保持するMutexクラスにセマフォＩＤを設定するように修正。

	  ListenerId Timer::registerListener(ListenerBase* listener, TimeValue tm)

  {

    coil::Guard Guard( m_taskMutex );


	  bool Timer::unregisterListener(ListenerId id)

  {

    coil::Guard Guard( m_taskMutex );


4.5.2. ミューテックス(CPUロックへの移行)

短時間のロックのみを必要し、複雑な処理を実施しない箇所に関してはミューテックの代わりにＣＰＵロック（RTM_CRITICAL_SECTION_START）とＣＰＵアンロック（RTM_CRITICAL_SECTION_END）を行う事で排他処理に対応する。

代入のみを行っている箇所に関し、処理速度を考慮し、ＣＰＵロックとＣＰＵアンロックのみの対応とした。

　　　以下の箇所にて対応を実施

	Managerクラスの生成時（Manager::initクラス／Manager::instanceクラス）

	マシン状態を取得する。（getStates関数）

	マシンの現在状態を確認（isIn関数）

	マシンの状態遷移（goTo関数）

	マシンの状態情報（sync関数）

	Publisherクラスの状態変更（PublisherFactory::createクラス／PublisherFactory::destroyクラス）

	Timer タスク開始（Timer::startクラス）

	Timer タスク停止（Timer::stopクラス）


4.5.3. タスク

Linux版のスレッド処理に対応するために静的に生成したタスクの振り分け処理の実装をおこなった。

	Linuxスレッド
	TOPPERS/ASPタスク

	OrbRunner(RtORBスレッド)
	RTM_RUNNING_TASK

	Timer(タイマスレッド)
	RTM_TIMER_TASK

	ExecutionContextスレッド
	RTM_xxx_EXCNT_TASK

	Publisherスレッド
	RTM_xxx_PUB_TASKn


4.5.3.1. RUNNERタスク

RtORBが動作するRUNNERタスクの生成を以下のように実装した(アプリケーション側でRunnerを生成)。

	 RTC::Manager::OrbRunner RunnerTask( RTM_RUNNING_TASK );

void rtm_running_task(intptr_t exinf)

{

  coil::Task::svc_run((void*)&RunnerTask);

}


RUNNERタスクのManageクラスへの引渡しを以下のように実装した。

	  manager = RTC::Manager::init(argc, argv, &TimerTask, &RunnerTask, RTM_WAIT_PORT );


マネージャ生成処理を以下のように修正した。

	  Manager* Manager::init(int argc, char** argv)

  {
　　　　　　　　　　　　・

　　　　　　　　　　　　・


    manager->initManager(argc, argv);




	   Manager* Manager::init(int argc, char** argv, Timer *timer, RTC::Manager::OrbRunner *runner, int port )

  {
　　　　　　　　　　　　・

　　　　　　　　　　　　・


    manager->initManager(argc, argv, timer, runner);  ← Runnerの引き回し



マネージャ初期化処理を以下のように修正した。

	  void Manager::initManager(int argc, char** argv)

  {
　　　　　　　修正前：マネージャの初期化処理ではRunnerは未生成



	  void Manager::runManager(bool no_block)

  {


m_runner = new OrbRunner(m_pORB);
              使用する際にRunnerを動的に生成





	  void Manager::initManager(int argc, char** argv, Timer *timer, RTC::Manager::OrbRunner *runner )

  {

　　　　　　　　　　　　・

　　　　　　　　　　　　・

   m_runner = runner;    ← Runnerをマネージャメンバとして保持(引き回し完了)



4.5.3.2. タイマタスク

タイマが動作するタイマタスクを以下のように実装した(アプリケーション側でTimerを生成)。

	 RTC::Timer TimerTask( RTM_TIMER_TASK, RTM_TIMER_SEM );

void rtm_timer_task(intptr_t exinf)

{

  coil::Task::svc_run((void*)&TimerTask);

}


タイマタスクのManageクラスへの引渡しを以下のように実装した。

	  manager = RTC::Manager::init(argc, argv, &TimerTask, &RunnerTask, RTM_WAIT_PORT );


マネージャ生成処理を以下のように修正した。

	  Manager* Manager::init(int argc, char** argv)

  {
　　　　　　　　　　　　・

　　　　　　　　　　　　・


    manager->initManager(argc, argv);




	   Manager* Manager::init(int argc, char** argv, Timer *timer, RTC::Manager::OrbRunner *runner, int port )

  {
　　　　　　　　　　　　・

　　　　　　　　　　　　・


    manager->initManager(argc, argv, timer, runner);  ← Timerの引き回し



マネージャ初期化処理を以下のように修正した。

	  void Manager::initManager(int argc, char** argv)

  {

　　　　　　　　　　　　・

　　　　　　　　　　　　・


    m_timer = new Timer(tm);
使用する際にTimerを動的に生成





	  void Manager::initManager(int argc, char** argv, Timer *timer, RTC::Manager::OrbRunner *runner )

  {

　　　　　　　　　　　　・

　　　　　　　　　　　　・


    m_timer = timer; ← Timerをマネージャメンバとして保持(引き回し完了)



4.5.3.3. ExecutionContextタスク

RTCの周期動作処理が動作するExecutionContextタスクを以下のように実装した。

(アプリケーション側でExecutionContextを生成)

	  xxxExCnt = new RTC::PeriodicExecutionContext( RTM_xxx_EXCNT_TASK ); 


ExecutionContextタスクのManageクラスへの引渡しを以下のように実装した。

	  comp = manager->createComponent("RTC_NAME", (RTC::ExecutionContextBase *)xxxExCnt );


RTコンポーネント生成処理を以下のように修正した。

	  RtcBase* Manager::createComponent(const char* module_name)

  {

    RtcBase* comp;

    FactoryBase* factory(m_factory.find(module_name));
    comp = factory->create(this); ← RTCの生成
　　　　　　　　　　　　・

　　　　　　　　　　　　・

    bindExecutionContext(comp);
    registerComponent(comp);



	  bool Manager::bindExecutionContext(RtcBase* comp)

  {

    RTObject_var rtobj;

    rtobj = comp->getObjRef();
    ExecutionContextBase* exec_cxt;
　　　　　　　　　　　　・

　　　　　　　　　　　　・


exec_cxt = m_ecfactory.find(ectype)->create();

       ECFactoryを使用してExecutionContextを動的に生成
　　　　　　　　　　　　・

　　　　　　　　　　　　・

    exec_cxt->add(rtobj); ← ExecutionContextへのRTCの登録
    exec_cxt->start();
    m_ecs.push_back(exec_cxt); ← ExecutionContextの保持


	extern "C"

{

  void PeriodicExecutionContextInit(RTC::Manager* manager)

  {

    manager->registerECFactory("PeriodicExecutionContext",




       RTC::ECCreate<RTC::PeriodicExecutionContext>,




       RTC::ECDelete<RTC::PeriodicExecutionContext>);

  }　　　　ECFactoryへのPeriodicExecutionContextクラスの登録
};



	  RtcBase* Manager::createComponent( const char* module_name, ExecutionContextBase* exec_cxt )

  {

    RtcBase* comp;

    FactoryBase* factory(m_factory.find(module_name));
    comp = factory->create(this); ← RTCの生成
　　　　　　　　　　　　・

　　　　　　　　　　　　・

    RTObject_var rtobj;

    rtobj = comp->getObjRef();
    exec_cxt->add(rtobj);  ← ExecutionContextへのRTCの登録
    exec_cxt->start();
    m_ecs.push_back(exec_cxt); ←ExecutionContextの登録(引き回し完了)
    registerComponent(comp);



4.5.3.4. Publisherタスク

PublisherNew及びPublisherPeriodicクラスはPublisherFactoryクラスにおいて動的にインスタンスが生成される。この処理に対応するために以下の修正を行った(例はPublisherNewクラス)。

	// -*- C++ -*-

/*!

 * @file  PublisherNewInfo.h

 * @brief PublisherNew Data

 * @date  $Date: 2005-05-12 09:06:20 $

 *

 * $Id: PublisherNewInfo.h 775 2008-07-28 16:14:45Z n-ando $

 */

#include <rtm/PublisherNew.h>

#include <rtm/PublisherFactory.h>

#ifndef __PUBLISHERNEWINFO_h__

#define __PUBLISHERNEWINFO_h__

struct S_PUBLISHER_NEW

{

  int   active;                  // データの状態

  ID    tsk_id;                  // タスクID

  ID    sem_id1;                 // セマフォID1

  ID    sem_id2;                 // セマフォID2

  RTC::PublisherNew *pub_Data;   // クラスポインタ

};

extern S_PUBLISHER_NEW g_publisher_new[];

#endif // __PUBLISHERNEWINFO_h__


PublisheNｅｗを生成時にコンフィグレーションファイルに設定されているタスクＩＤと、セマフォＩＤを、登録するように変更する。

	――PublisherNew.h――

 PublisherNew(InPortConsumer* consumer,



 const Properties& property,



 ID tsk_id,



 ID sem_id1,



 ID sem_id2 );
――PublisherNew.cpp――

  PublisherNew::PublisherNew(InPortConsumer* consumer,




     const Properties& property,

                             ID tsk_id,

                             ID sem_id1,

                             ID sem_id2 )

    : m_consumer(consumer), m_running(true), m_data(), coil::Task(tsk_id)

  {

    m_data._mutex.init( sem_id1 );

    m_data._cond.init( sem_id2 );

    open(0);

  }


　
アプリケーション側によりPublisherNewの生成を実行する際、同時に同じセマフォＩＤを持つPublisherNewを別々のコンポーネントから使用しないように対応する。

	  PublisherBase* PublisherFactory::create(InPortConsumer* consumer,






  Properties& property)

  {

    int index;

    std::string pub_type;

    pub_type = property.getProperty("dataport.subscription_type", "New");

    if (pub_type == "New")

      {

        RTM_CRITICAL_SECTION_START;

        while ( g_publisher_new[ index ].tsk_id > 0 )

          {

            if ( g_publisher_new[ index ].active == 0 )

              {

                g_publisher_new[ index ].active = 1;

                break;

              }

            index++;

          }

        RTM_CRITICAL_SECTION_END;

        if ( g_publisher_new[ index ].tsk_id > 0 )

          {

            g_publisher_new[ index ].pub_Data = new PublisherNew( consumer,

                                                                  property, 

                                                                  g_publisher_new[ index ].tsk_id,

                                                                  g_publisher_new[ index ].sem_id1,

                                                                  g_publisher_new[ index ].sem_id2 );

            if ( g_publisher_new[ index ].pub_Data == NULL )

              {

                RTM_CRITICAL_SECTION_START;

                g_publisher_new[ index ].active = 0;

                RTM_CRITICAL_SECTION_END;

              }

            return g_publisher_new[ index ].pub_Data;

          }

      }

    else if (pub_type == "Periodic")

      {

        RTM_CRITICAL_SECTION_START;

        index = 0;

        while ( g_publisher_periodic[ index ].tsk_id > 0 )

          {

            if ( g_publisher_periodic[ index ].active == 0 )

              {

                g_publisher_periodic[ index ].active = 1;

                break;

              }

            index++;

          }

        RTM_CRITICAL_SECTION_END;

        if ( g_publisher_periodic[ index ].tsk_id > 0 )

          {

            g_publisher_periodic[ index ].pub_Data = new PublisherPeriodic( consumer,

                                                                            property, 

                                                                            g_publisher_periodic[ index ].tsk_id );

            if ( g_publisher_periodic[ index ].pub_Data == NULL )

              {

                RTM_CRITICAL_SECTION_START;

                g_publisher_periodic[ index ].active = 0;

                RTM_CRITICAL_SECTION_END;

              }

            return g_publisher_periodic[ index ].pub_Data;

          }

      }

    else if (pub_type == "Flush")

      {


return new PublisherFlush(consumer, property);

      }

    return NULL;

  }


　PublisherNewの破棄を実行する際も生成時と同様に、同時に同じセマフォＩＤを持つPublisherNewを別々のコンポーネントから破棄しないように対応する。

	  void PublisherFactory::destroy(PublisherBase* publisher)

  {

    int index = 0;

    while ( g_publisher_new[ index ].tsk_id > 0 )

      {

        if ( g_publisher_new[ index ].active != 0 &&

             g_publisher_new[ index ].pub_Data == publisher )

          {

            RTM_CRITICAL_SECTION_START;

            g_publisher_new[ index ].active   = 0;

            g_publisher_new[ index ].pub_Data = NULL;

            RTM_CRITICAL_SECTION_END;

            break;

          }

        index++;

      }

    index = 0;

    while ( g_publisher_periodic[ index ].tsk_id > 0 )

      {

        if ( g_publisher_periodic[ index ].active != 0 &&

             g_publisher_periodic[ index ].pub_Data == publisher )

          {

            RTM_CRITICAL_SECTION_START;

            g_publisher_periodic[ index ].active   = 0;

            g_publisher_periodic[ index ].pub_Data = NULL;

            RTM_CRITICAL_SECTION_END;

            break;

          }

        index++;

      }

    publisher->release();

    delete publisher;

  }


4.6. ログファイル出力対応

　Armadillo-210/240上で動作させる為にログファイルの出力をSyslogへ出力するよう変更

　引数の数が変わる場合、動作が不安定になる為、引数の数を固定になるようにし、OpenRTM-aist0.4.2のログ出力レベルをSyslogの出力レベルに合わせ変換を行うようにLogStreamクラスのメンバー関数を追加

　出力レベルの変換内容

	OpenRTM-aist0.4.2のログ出力レベル
	レベル値
	Syslogのレベル
	レベル値

	RTL_ERROR       
	1
	LOG_ERROR
	３

	RTL_WARN
	２
	LOG_WARNING
	４

	RTL_INFO
	３
	LOG_INFO
	５

	RTL_NORMAL
	４
	LOG_NOTICE
	６

	RTL_DEBUG
	５
	LOG_DEBUG
	７

	RTL_TRACE
	６
	LOG_DEBUG
	７

	RTL_VERBOSE
	７
	LOG_DEBUG
	７

	RTL_PARANOID
	８
	LOG_DEBUG
	７


Syslogの引数の数を固定にした関数、及び、Syslogのログ重要度の定義をSystemlogger.h内で使用する為にIncludeの定義を追加

	#include <iostream>

#include <fstream>

#include <stdio.h>

#include <stdarg.h>

#include <limits.h>

#include <time.h>

#include <errno.h>

#include <t_syslog.h>


LogStreamクラスのメンバー関数にOpenRTM-aist0.4.2のログ重要度を、Syslognのログ重要度に変換する関数を追加する。

	    int ChgSysLogLv(int LV)

    {

      int SysLogLv;

      switch(LV){

        case basic_logstream::RTL_ERROR:

          SysLogLv = LOG_ERROR;

          break;

        case basic_logstream::RTL_WARN:

          SysLogLv = LOG_WARNING;

          break;

        case basic_logstream::RTL_INFO:

          SysLogLv = LOG_NOTICE;

          break;

        case basic_logstream::RTL_NORMAL:

          SysLogLv = LOG_INFO;

          break;

        case basic_logstream::RTL_DEBUG:

          SysLogLv = LOG_DEBUG;

          break;

        default:

          SysLogLv = LOG_DEBUG;

          break;

      }

      return SysLogLv;

    }


OpenRTM-aist0.4.2で出力を行うログレベルを設定よりも大きい値のレベルを指定された場合には出力をしないようにし、OpenRTM-aist0.4.2のログ重要度からSyslogのログ重要度に変換後、引数の数を固定化した関数にて出力を行う関数を、LogStreamクラスのメンバー関数に追加。

	    void printf0(int LV, char* fmt){

        if(LV > m_LogLevel ){

            return;

        }

        SysLogLv = ChgSysLogLv(LV);

        syslog_0(SysLogLv,fmt);

    };
    void printf1(int LV, char* fmt, int *dat1){

        if(LV > m_LogLevel ){

            return;

        }

        SysLogLv = ChgSysLogLv(LV);

        syslog_1(SysLogLv,fmt,dat1);

    };
    void printf2(int LV, char* fmt, int *dat1, int *dat2){

        if(LV > m_LogLevel ){

            return;

        }

        SysLogLv = ChgSysLogLv(LV);

        syslog_2(SysLogLv,fmt,dat1,dat2);

    };
    void printf3(int LV, char* fmt, int *dat1, int *dat2, int *dat2){

        if(LV > m_LogLevel ){

            return;

        }

        SysLogLv = ChgSysLogLv(LV);

        syslog_3(SysLogLv,fmt,dat1,dat2,dat3);

    };


汎用ログ出力マクロとして、printf1～printf3を定義したマクロを追加する。

	#define RTC_LOG0(LV, fmt)                                           rtcout.printf0(LV, fmt)
#define RTC_LOG1(LV, fmt, (int *)dat1)                              rtcout.printf1(LV, fmt, dat1)
#define RTC_LOG2(LV, fmt, (int *)dat1, (int *)dat2)                 rtcout.printf2(LV, fmt, dat1, dat2)
#define RTC_LOG3(LV, fmt, (int *)dat1, (int *)dat2, (int *)dat3)    rtcout.printf3(LV, fmt, dat1, dat2, dat3)


追加した汎用ログ出力マクロと、既存の汎用出力マクロを入れ替える。

	既存の汎用出力マクロ
	追加した汎用出力マクロ

	RTC_ERROR（fmt,...）
	RTC_LOGX(RTL_ERROR,fmt,dat1・・・)

	RTC_WARN（fmt,...）
	RTC_LOGX(RTL_WARN,fmt,dat1・・・)

	RTC_NORMAL（fmt,...）
	RTC_LOGX(RTL_NORMAL,fmt,dat1・・・)

	RTC_INFO（fmt,...）
	RTC_LOGX(RTL_INFO,fmt,dat1・・・)

	RTC_DEBUG（fmt,...）
	RTC_LOGX(RTL_DEBUG,fmt,dat1・・・)

	RTC_TRACE（fmt,...）
	RTC_LOGX(RTL_TRACE,fmt,dat1・・・)

	RTC_VERBOSE（fmt,...）
	RTC_LOGX(RTL_VERBOSE,fmt,dat1・・・)

	RTC_PARANOID（fmt,...）
	RTC_LOGX(RTL_PARANOID,fmt,dat1・・・)


※追加した汎用出力マクロのXは書式にセットするデータの数

	修正対象ファイル
	修正を行ったクラス・関数名

	SystemLogger.h
	ChgSysLogLv 【追加】

	
	printf0【追加】

	
	printf1【追加】

	
	printf2【追加】

	
	printf3【追加】

	
	RTC_LOG0【追加】

	
	RTC_LOG1【追加】

	
	RTC_LOG2【追加】

	
	RTC_LOG3【追加】

	Manager.cpp
	activateManager

	
	runManager

	
	registerFactory

	
	getModulesFactories

	
	createComponent

	
	registerComponent

	
	getComponent

	
	getORB

	
	getPOA

	
	getPOAManager

	Manager.cpp
	initLogger

	
	initORB

	
	initNaming

	NamingManager.cpp
	registerNameServer

	
	bindObject

	
	update

	
	unbindObject

	
	unbindAll

	
	createNamingObj


4.7. 設定ファイルの書込み対応

　Armadillo-210/240上で動作させる為に、設定ファイルへの設定の保存を、フラッシュメモリに対し書き込みを行うようにする為、設定プログラムの追加を行う。

なお、この処理は、ＴＯＰＰＥＲＳ／ＡＳＰにて、Armadillo-210/240のジャンパーJP2がショート状態での起動時に実行される。

4.7.1. 概要

フラッシュメモリの0x603f0000からOprnRTMの設定パラメータを書き込む

　　

書き込みを行う設定データは以下の7データである。

"corba.endpoint"
：複数NIC使用時の使用I/Fの指定

"corba.nameservers"
：ネームサーバーのIPアドレス及びポート番号

"naming.formats"
：RTCのの命名規則

"logger.enable"

：ログ出力の有効／無効

"logger.log_level"
：ログ出力レベル

"exec_cxt.periodic.rate"
：周期実行タスクの起動間隔

"timer.tick"

：タイマー間隔

4.7.2. 設定ファイル書込み処理関数一覧

設定ファイルをフラッシュメモリに書込みを行う為に以下のファイルを追加。

OpenRTMSetup.h
：フラッシュメモリへの書込みを行う処理の初期値や、関数の定義を行う。

OpenRTMSetup.C
：フラッシュメモリへの書込みを行う処理のソースコード。

	関数名
	処理概要

	is_ipaddr_str
	IPアドレスチェック関数

パラメータ（"corba.endpoint"）、パラメータ（"corba.nameservers"）にて使用。入力文字が‘0’～‘9’、‘:’、‘.’ならば正常、前述以外の文字ならば異常と判定する。

	is_enable
	入力文字列判定関数

パラメータ（“logger.enable”）にて使用。

入力文字列が”YES”、”NO”の何れか以外の場合、異常と判定する。

	is_log_level
	入力文字列判定関数

パラメータ（"logger.log_level"）にて使用。

入力文字列が"SILENT"、"ERROR"、"WARN"、"INFO"、"NORNAL"、"DEBUG"、"TRACE"、"VERBOSE"、"PARANOID"、"MANDATORY"の何れか以外の場合、異常と判定する。

	is_number
	数値チェック関数

パラメータ（"exec_cxt.periodic.rate"）、パラメータ（"timer.tick"）にて使用。

入力文字が、‘0’～‘9’か、‘.’ならば正常、前述以外の文字ならば異常と判定する。

	s_putc
	1文字出力関数

文字の値が’\n’で有った場合、’\r’を前に付加した後、出力を行い、その他の文字はそのまま出力。

	s_puts
	1行出力関数

文字列の中に’\n’が有った場合、’\r’を前に付加した後、出力を行い、その他の文字は、そのまま出力する。’\0’が出力されるまで順次文字出力を行う。

	s_copy_default
	引数にセットされているパラメータ（"corba.endpoint","corba.nameservers",

"naming.formats","logger.enable","logger.log_level","exec_cxt.periodic.rate","timer.tick")に対する初期値を判定し、呼び出し元の関数に返す。

	s_strcmp
	２つの文字列を比較し、１文字でも違っていれば、１を呼び出し元の関数に返し、全て同じ文字列ならば、０を呼び出し元関数に返す。

	s_strncmp
	２つの文字数を指定の長さ分比較を行い、１文字でも違っていれば、１を呼び出し元の関数に返し、全て同じ文字列ならば、０を呼び出し元関数に返す。

	s_strlen
	引数にセットされている文字列の長さを呼び出し元の関数に返す。

	s_strcpy
	２番目の引数にセットされている文字列を、１番目の引数にセットされている文字列の変数にセットする。

	s_strncpy
	２番目の引数にセットされている文字列を、引数でセットされている長さ分だけ１番目の引数にセットされている文字列へセットする。

	OpenRTMSetup
	・フラッシュメモリの0x603f0000番地から"OpenRTM"と書かれているかチェックを行い、書かれている場合には、フラッシュメモリに既に設定値が有ると判断し、"OpenRTM"と書かれていない場合には、フラッシュメモリには設定値が無いと判断する。

・フラッシュメモリの0x603f0000番地へ"OpenRTM"と書きこむ

・シリアルポートに対し、"corba.endpoint","corba.nameservers",

"naming.formats","logger.enable","logger.log_level","exec_cxt.periodic.rate","timer.tickの順番にパラメータと現在フラッシュメモリに書かれている値を表示し入力を行う。未設定パラメータの場合はデフォルトの表示を行う。

・フラッシュメモリ上に既に設定値が有る場合で、パラメータの入力が行われなかった場合、現在、フラッシュメモリ上に有る値を入力値へコピーする。

・フラッシュメモリに設定値が無く、入力も行われなかった場合にはデフォルト値を入力値にセットする。

・全てのパラメータを、フラッシュメモリへ書き込む。

・書き込み完了後、シリアルポートに対し、”complete!”と出力を行う。

	flash_writer
	・フラッシュメモリの0x603f0000番地から2000ｈバイト分０クリアを行う。

・全設定値をフラッシュメモリの0x603f0000番地から書き込む

	checkMagicWordForFlash
	・フラッシュメモリの0x603f0000番地からメモリの値を読み込み、"OpenRTM"と書かれているかチェックする。

・"OpenRTM"と書かれている場合には、１を返す。

・"OpenRTM"と書かれていない場合には、０を返す。

	setMagicWord
	・設定値を格納する先頭に"OpenRTM"とセットする。

	getNameServerAddr
	・フラッシュメモリの0x603f0000番地からメモリの値を読み込み、"OpenRTM"と書かれているかチェックする。

・"OpenRTM"と書かれていない場合には、処理を行わず終了

・フラッシュメモリ内からNameServerのパラメータ"corba.nameservers"を検索し読み込む。

・NameServerのパラメータに続く、NameServerの設定値をフラッシュメモリから読み込む。

・NameServerの設定値の先頭１文字目が’\n’ならば、処理を終了

・NameServerの設定値の先頭１文字目が’\n’以外ならば、設定値に’\n’か’\0’が入ってくるまで、フラッシュメモリから読み込みを行い、呼び出し元関数へ設定値を渡す。


4.8. 設定ファイルの読込対応

Armadillo-210/240上で動作させる為に、OpenRTMの設定パラメータの設定をファイルからでは無く、フラッシュメモリから読み込みを行うように変更を行った。

　　Load関数の引数にファイル名を渡しているが、フラッシュメモリとした事から、引数を無くすように変更。

	  void Properties::load( void )


フラッシュメモリの読込を行う先頭アドレスを定義し、そのアドレスから、設定の読込を行うように変更し読み込みは”\0”になるまで、行うように変更

　　※フラッシュの設定データは0x603f0000からセットされるようにしている。

	    std::string pline;

    unsigned int addr = FLASH_CONFIG_ADDR + FLASH_MAGICWORD_SIZE;

    if ( checkMagicWordForFlash() == 0 )

    {                                       フラッシュメモリに設定データが存在するかチェック
       return;                              存在しない場合はデータの読込を行わない。
    }

    while(*(char *)addr != '\0')

      {


入力ストリームから1行取得する処理において、入力ストリームのポインターを引数としていたが、設定データが入っている先頭アドレスを引数として渡すように変更

	
getlinePortable(&addr, tmp);


  入力ストリームから1行取得する処理において、入力ストリームから1文字取得し、アドレスを１文字づつシフトしながら読み込むように修正。

	int getlinePortable(unsigned int *address, std::string& line)

{

  char c;

  std::stringstream s;

  unsigned int addr = *address; 　←　引数で渡されたアドレスをローカル変数へセットする。

  while ((*(unsigned char *)addr != '\0') && (*(unsigned char *)addr != (unsigned char)0xFF))　

　　　　　　　←　データの終了判定を、フラッシュメモリの指定アドレスに入っている値で行うように変更

    {

      c = *(unsigned char *)addr;　　フラッシュメモリより１バイト分取得
      addr += sizeof(unsigned char);　←フラッシュメモリの読込アドレスを次のアドレスへ移動させる。
      if (c == '\n')

        {

          break;

        }

      else if (c == '\r')

        {

          if (*(unsigned char *)addr == '\n')　←次のフラッシュメモリの値が改行となっている場合
            {

              addr += sizeof(unsigned char);　←　フラッシュメモリの読込アドレスを次のアドレス

            }　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　へ移動させる。
          break;

        }

      else

        {

          s << c;

        }

    }

  line = s.str();

  *address = addr;　　←フラッシュメモリの現在アドレスをセットしこの関数の呼び元へ受け渡す。

  return line.size();

}


4.9. 終了系処理の削除対応
ターゲットボード上で動作を行う為、異常終了時を除いてRTCが動作途中で終了することは無い。それに伴い不要となった終了系処理の無効化及び削除を行った。

終了に関係する関数の無効化及び削除を行った対象ファイル

	修正対象ファイル
	修正を行ったクラス・関数名

	Manager.c
	shutdown

	
	join

	
	unregisterComponent

	
	deleteComponent

	
	shutdownLogger

	
	shutdownORB

	
	shutdownNaming

	
	shutdownComponents

	
	cleanupComponent


4.10. 周期処理タイマ精度の向上

リアルタイムOSであるTOPPERS/ASPへの移植に伴い、周期処理にて使用するタイマ精度を向上させるための修正を行った。

4.10.1. Timerクラス

Timerクラス内の周期実行処理の修正を行った。

	  int Timer::svc(void)

  {

    TimeValue t_curr, t_pre, tm;;

    while (m_running)

      {


invoke();


if (m_interval.tv_sec != 0)


  {


    sleep(m_interval.tv_sec);

  }


usleep(m_interval.tv_usec);

      }

    return 0;

  }



	  int Timer::svc(void)

  {

    coil::TimeValue last_exc_tim;

    last_exc_tim = coil::gettimeofday();

    while (m_running)

      {


invoke();

        coil::sleep_until(&last_exc_tim, m_interval2);　← 処理時間を考慮した待機処理に変更

      }
    return 0;

  }


4.10.2. PeriodicExecutionContextクラス

PeriodicExecutionContextクラス内の周期実行処理の修正を行った。

	  int PeriodicExecutionContext::svc(void)

  {

    do

      {


ACE_Time_Value tv(0, m_usec); // (s, us)


std::for_each(m_comps.begin(), m_comps.end(), invoke_worker());


while (!m_running) {ACE_OS::sleep(tv);}


if (!m_nowait) ACE_OS::sleep(tv);

      } while (m_running);

    return 0;

  }



	  int PeriodicExecutionContext::svc(void)

  {

    coil::TimeValue last_exc_tim;

    last_exc_tim = coil::gettimeofday();

    do

    {

      coil::TimeValue tv(0, m_usec); // (s, us)

      std::for_each(m_comps.begin(), m_comps.end(), invoke_worker());

      while ( !m_running )

      {

        coil::sleep_until(&last_exc_tim, tv); ← 処理時間を考慮した待機処理に変更
      }

      if ( !m_nowait )

      {

        coil::sleep_until(&last_exc_tim, tv); ← 処理時間を考慮した待機処理に変更
      }

    } while (m_running);

    return 0;

  }


4.10.3. PublisherPeriodicクラス

PublisherPeriodicクラス内の周期実行処理の修正を行った。

	  int PublisherPeriodic::svc(void)

  {

    while (m_running)

      {


m_consumer->push();


usleep(m_usec);

      }

    return 0;

  }}



	  int PublisherPeriodic::svc(void)

  {

    coil::TimeValue last_exc_tim;

    last_exc_tim = coil::gettimeofday();

    while (m_running)

      {

        m_consumer->push();

        coil::TimeValue interval(0, m_usec);

        coil::sleep_until(&last_exc_tim, interval); ← 処理時間を考慮した待機処理に変更
      }

    return 0;

  }


4.11. 軽量CORBA（RtORB）対応
OpenRTM-aist0.4.2のLinux版では、ｏｍｎｉORBを使用しており、OpenrRTM-aist0.4.1にて軽量CORBA（RtORB）に対応したパッチを利用し、そのパッチにて変更される箇所を、OpenRTM-aist0.4.2に対し変更を行った。

	変更対象ファイル：config_rtc.h

	変更内容

/* ORB is omniORB */

#define ORB_IS_OMNIORB TRUE

                    ↓

/* ORB is omniORB */

/* #define ORB_IS_OMNIORB TRUE */

-------------------------------------------------------------------------------

-------以下行の追加---------------------------------------

/* ORB is RtORB */

#define ORB_IS_RTORB TRUE

-------End------------------------------------------------



	変更対象ファイル：CorbaConsumer.h

	変更内容

-------以下行の追加---------------------------------------

#ifdef ORB_IS_RTORB

#include <RtORB/corba.h>

#endif

-------End------------------------------------------------



	変更対象ファイル：CorbaNaming.h

	変更内容

-------以下行の追加---------------------------------------

#ifdef ORB_IS_RTORB

#undef PACKAGE_BUGREPORT

#undef PACKAGE_NAME

#undef PACKAGE_STRING

#undef PACKAGE_TARNAME

#undef PACKAGE_VERSION

#include <RtORB/corba.h>

#include <CosName/CosNaming.h>

#endif

-------End------------------------------------------------

-------------------------------------------------------------------------------

    CosNaming::Name toName(const char* string_name)

      throw(InvalidName);

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB

    CosNaming::Name_var toName(const char* string_name)

      throw(InvalidName);

#else

    CosNaming::Name toName(const char* string_name)

      throw(InvalidName);

#endif
-------------------------------------------------------------------------------

    CosNaming::Name subName(const CosNaming::Name& name,




    long begin,




    long end = -1);

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB

    CosNaming::Name_var subName(const CosNaming::Name& name,




    long begin,




    long end = -1);

#else

    CosNaming::Name subName(const CosNaming::Name& name,




    long begin,




    long end = -1);

#endif



	変更対象ファイル：DataOutPort.h

	変更内容

      publish(SDOPackage::NVList& prop) : m_prop(prop) {}

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB

      publish(SDOPackage::NVList_ptr prop) : m_prop(prop) {}

#else

      publish(SDOPackage::NVList& prop) : m_prop(prop) {}

#endif
-------------------------------------------------------------------------------

      SDOPackage::NVList& m_prop;

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB

      SDOPackage::NVList_ptr m_prop;

#else

      SDOPackage::NVList& m_prop;

#endif


	変更対象ファイル：InPortCorbaProvider.h

	変更内容

    void publishInterface(SDOPackage::NVList& prop)

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB

    void publishInterface(SDOPackage::NVList_ptr prop)

#else

    void publishInterface(SDOPackage::NVList& prop)

#endif



	変更対象ファイル：InPortProvider.h

	変更内容

    virtual void publishInterfaceProfile(SDOPackage::NVList& properties);

    virtual void publishInterface(SDOPackage::NVList& properties);

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB

    virtual void publishInterface(SDOPackage::NVList_ptr properties);

    virtual void publishInterfaceProfile(SDOPackage::NVList_ptr properties);

#else

    virtual void publishInterface(SDOPackage::NVList& properties);

    virtual void publishInterfaceProfile(SDOPackage::NVList& properties);

#endif




	変更対象ファイル：NVUtil.h

	変更内容

  void copyFromProperties(SDOPackage::NVList& nv, const RTC::Properties& prop);

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB

  void copyFromProperties(SDOPackage::NVList_ptr nv, const RTC::Properties& prop);

#else

  void copyFromProperties(SDOPackage::NVList& nv, const RTC::Properties& prop);

#endif
-------------------------------------------------------------------------------

  void dump(SDOPackage::NVList& nv);

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB

  void dump(SDOPackage::NVList_ptr nv);

#else

  void dump(SDOPackage::NVList& nv);

#endif




	変更対象ファイル：OutPortProvider.h

	変更内容

    virtual void publishInterfaceProfile(SDOPackage::NVList& properties);

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB

    virtual void publishInterfaceProfile(SDOPackage::NVList_ptr properties);

#else
    virtual void publishInterfaceProfile(SDOPackage::NVList& properties);
#endif
    virtual void publishInterface(SDOPackage::NVList& properties);
                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB
    virtual void publishInterface(SDOPackage::NVList_ptr properties);
#else

    virtual void publishInterface(SDOPackage::NVList& properties);

#endif


	変更対象ファイル：PortBase.h

	変更内容

      CORBA_SeqUtil::push_back(m_profile.properties,




       NVUtil::newNV(key, value));

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB

      RTC::NVList_ptr properties = m_profile.properties;

      CORBA_SeqUtil::push_back(properties,




       NVUtil::newNV(key, value));

#else

      CORBA_SeqUtil::push_back(m_profile.properties,




       NVUtil::newNV(key, value));

#endif


	変更対象ファイル：RTC.h

	変更内容

-------以下行の追加---------------------------------------

#ifdef ORB_IS_RTORB

#undef PACKAGE_BUGREPORT

#undef PACKAGE_NAME

#undef PACKAGE_STRING

#undef PACKAGE_TARNAME

#undef PACKAGE_VERSION

#include <RtORB/corba.h>

//#include <RtORB/CosName.hh>

#endif

-------End------------------------------------------------


	変更対象ファイル：CorbaNaming.cpp

	変更内容


force ? bindRecursive(e.cxt, e.rest_of_name, obj) : throw e;

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB


force ? bindRecursive(e.cxt(), e.rest_of_name(), obj) : throw e;

#else


force ? bindRecursive(e.cxt, e.rest_of_name, obj) : throw e;

#endif

-------------------------------------------------------------------------------

force ? rebindRecursive(e.cxt, e.rest_of_name, obj) : throw e;

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB


force ? rebindRecursive(e.cxt(), e.rest_of_name(), obj) : throw e;

#else


force ? rebindRecursive(e.cxt, e.rest_of_name, obj) : throw e;

#endif

-------------------------------------------------------------------------------



    cxt = CosNaming::



      NamingContextExt::



      _narrow(cxt->resolve(subName(name, i, i)));

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB



    CosNaming::NamingContextExt_ptr cxt_ = CosNaming::NamingContextExt::



      _narrow(cxt->resolve(subName(name, i, i)));



    cxt = cxt_;

#else



    cxt = CosNaming::



      NamingContextExt::

 

      _narrow(cxt->resolve(subName(name, i, i)));

#endif

-------------------------------------------------------------------------------


force ? bindRecursive(e.cxt, e.rest_of_name, newContext()) : throw e;

                    ↓


force ? bindRecursive(e.cxt(), e.rest_of_name(), newContext()) : throw e;

-------------------------------------------------------------------------------

  CosNaming::Name CorbaNaming::toName(const char* sname)

                    ↓

  CosNaming::Name_var CorbaNaming::toName(const char* sname)

-------------------------------------------------------------------------------

  CosNaming::Name CorbaNaming::subName(const CosNaming::Name& name,

                    ↓

  CosNaming::Name_var CorbaNaming::subName(const CosNaming::Name& name,



	変更対象ファイル：CorbaPort.cpp

	変更内容

    CORBA_SeqUtil::push_back_list(connector_profile.properties,





  m_providers);

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB

    RTC::NVList_ptr properties = connector_profile.properties;

    CORBA_SeqUtil::push_back_list((RTC::NVList&)properties, m_providers);

#else

    CORBA_SeqUtil::push_back_list(connector_profile.properties, m_providers);

#endif




	変更対象ファイル：DataInPort.cpp

	変更内容

    publish(SDOPackage::NVList& prop) : m_prop(prop) {}

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB

    publish(SDOPackage::NVList_ptr prop) : m_prop(prop) {}

#else

    publish(SDOPackage::NVList& prop) : m_prop(prop) {}

#endif

-------------------------------------------------------------------------------

SDOPackage::NVList& m_prop;

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB

    SDOPackage::NVList_ptr m_prop;

#else

    SDOPackage::NVList& m_prop;

#endif




	変更対象ファイル：InPortProvider.cpp

	変更内容

  void InPortProvider::publishInterfaceProfile(SDOPackage::NVList& prop)

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB

  void InPortProvider::publishInterfaceProfile(SDOPackage::NVList_ptr prop)

#else

  void InPortProvider::publishInterfaceProfile(SDOPackage::NVList& prop)

#endif

-------------------------------------------------------------------------------
  void InPortProvider::publishInterface(SDOPackage::NVList& prop)

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB

  void InPortProvider::publishInterface(SDOPackage::NVList_ptr prop)

#else

  void InPortProvider::publishInterface(SDOPackage::NVList& prop)

#endif




	変更対象ファイル：NVUtil.cpp

	変更内容

  void copyFromProperties(SDOPackage::NVList& nv, const RTC::Properties& prop)

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB

  void copyFromProperties(SDOPackage::NVList_ptr nv, const RTC::Properties& prop)

#else

  void copyFromProperties(SDOPackage::NVList& nv, const RTC::Properties& prop)

#endif

-------------------------------------------------------------------------------

  void dump(SDOPackage::NVList& nv)

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB

  void dump(SDOPackage::NVList_ptr nv)

#else

  void dump(SDOPackage::NVList& nv)

#endif




	変更対象ファイル：OutPortProvider.cpp

	変更内容

  void OutPortProvider::publishInterfaceProfile(SDOPackage::NVList& prop)

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB

  void OutPortProvider::publishInterfaceProfile(SDOPackage::NVList_ptr prop)

#else

  void OutPortProvider::publishInterfaceProfile(SDOPackage::NVList& prop)

#endif
  void OutPortProvider::publishInterface(SDOPackage::NVList& prop)
                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB

  void OutPortProvider::publishInterface(SDOPackage::NVList_ptr prop)

#else

  void OutPortProvider::publishInterface(SDOPackage::NVList& prop)

#endif


	変更対象ファイル：PortBase.cpp

	変更内容


CORBA_SeqUtil::push_back(m_profile.connector_profiles,





 connector_profile);

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB

        RTC::ConnectorProfileList_ptr profiles = m_profile.connector_profiles;


CORBA_SeqUtil::push_back((RTC::ConnectorProfileList&)profiles,





 connector_profile);

#else

        CORBA_SeqUtil::push_back(m_profile.connector_profiles,





 connector_profile);

#endif
-------------------------------------------------------------------------------


CORBA_SeqUtil::push_back(m_profile.connector_profiles,





 connector_profile);

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB


RTC::ConnectorProfileList_ptr profiles = m_profile.connector_profiles;


CORBA_SeqUtil::push_back(profiles,





 connector_profile);

#else


CORBA_SeqUtil::push_back(m_profile.connector_profiles,





 connector_profile);

#endif


	変更対象ファイル：RTObject.cpp

	変更内容

-------以下行の追加---------------------------------------

#ifdef ORB_IS_RTORB

#define
STRING_DUP(STR) CORBA::string_dup(STR)

#else

#define
STRING_DUP(STR) (STR)

#endif

-------End------------------------------------------------

-------------------------------------------------------------------------------

    m_profile.instance_name = m_properties["instance_name"].c_str();

                    ↓

    m_profile.instance_name = STRING_DUP(m_properties["instance_name"].c_str());
-------------------------------------------------------------------------------

    m_profile.instance_name = m_properties["instance_name"].c_str();

    m_profile.type_name     = m_properties["type_name"].c_str();

    m_profile.description   = m_properties["description"].c_str();

    m_profile.version       = m_properties["version"].c_str();

    m_profile.vendor        = m_properties["vendor"].c_str();

    m_profile.category      = m_properties["category"].c_str();

                    ↓

    m_profile.instance_name = STRING_DUP(m_properties["instance_name"].c_str());

    m_profile.type_name     = STRING_DUP(m_properties["type_name"].c_str());

    m_profile.description   = STRING_DUP(m_properties["description"].c_str());

    m_profile.version       = STRING_DUP(m_properties["version"].c_str());

    m_profile.vendor        = STRING_DUP(m_properties["vendor"].c_str());

    m_profile.category      = STRING_DUP(m_properties["category"].c_str());

    m_profile.parent = NULL;



	変更対象ファイル：SdoOrganization.cpp

	変更内容


CORBA_SeqUtil::push_back(m_orgProperty.properties, nv);

                    ↓

#ifdef ORB_IS_RTORB


SDOPackage::NVList_ptr properties = m_orgProperty.properties;


CORBA_SeqUtil::push_back(properties, nv);

#else


CORBA_SeqUtil::push_back(m_orgProperty.properties, nv);

#endif



























































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































テーブル取得















































ヘッダ情報取得
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